r 



This Page Is Inserted by IFW Operations 
and is not a part of the Official Record 

BEST AVAILABLE IMAGES 



Defective images within this document are accurate representations of 
the original documents submitted by the applicant. 

Defects in the images may include (but are not limited to): 



o BLACK BORDERS 

o TEXT CUT OFF AT TOP, BOTTOM OR SIDES 

o FADED TEXT 

o ILLEGIBLE TEXT 

o SKEWED/SLANTED IMAGES 

o COLORED PHOTOS 

o BLACK OR VERY BLACK AND WHITE DARK PHOTOS 

o GRAY SCALE DOCUMENTS 



IMAGES ARE BEST AVAILABLE COPYo 

A§ iresonainininig docwunmeniits will not correct taage§ 9 
please do nnoti report tine nmages to tine 
Image Frolblem MatBb©Xo 



• First Page - WINDOWS, Abstract: DE 3304849 

====== E PODOC ======= 

TI - Vibration-insulating handle 

AB - The invention makes available a vibration-insulating handle for fastening 
to a source of vibration, such as for example an electric manual grinding 
machine, manual drilling machine or the like. This vibration-insulating 
handle comprises a connector (16) which is to be connected to the source 
of vibration, for example the electric manual grinding machine, manual 
drilling machine or the like, and an elastic body (17), such as for 
example a synthetic or natural rubber vibration insulator, which is 
arranged on the connector (16). The vibration-insulating handle also has 
a tubular grip (18) which has a first end (18a) arranged on the elastic 
body (17) and a second end (18b) at a distance from the first end (18a), 
and there is fastened on this second end (18b) of the tubular grip (18) a 
mass body (19). 
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TI - Vibration isolating handgrip for power tools - consists of tube with 
rubber plug and cylindrical mass 

AB - DE3304849 The vibration isolating handgrip for electrically powered hand 
held tools such as grinders or drills, is attached by means of the 
threaded end (16a) of a stud (16). A collar around the stud forms an 
abutment for a plug (17) of resilient material such as rubber. 

- The plug (17) is enclosed in a tube (18) which has a cylindrical mass (19) 
attached to its outer end. The rubber plug may be made in two parts, with 
a space between them and both parts enclosed in the tube (18). This type 
of handgrip provides a rigid connection with the tool but at the same 
time reduces the vibration transmitted to the user's hand. (6/8) 

DEAB - DE3304849 The vibration damping handle consists" of a connector (16) with 
one end (16a) coupled to the vibration source, and the other end (16b) 
surrounded by a flexible element (17). 

- A tubular handle (18) surrounds. at one end (18a) one end (16b) of the 
connector, while the handle other end (18b) is joined to a solid element 
(19). The end of the connector is a rigid rod completely surrounded by 
the flexible material. 

- ADVANTAGE - Improved and reliable vibration damping. (8pp) 
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© Vibroisolicrender Handgriff 

Mil der Erfindung wird em vibroisolierender Handgriff lum 
Befestigen an einer VibrationsqueHe. wie beispielswetse einef 
eiektnschen Handschleifmaschme. Handbohrmaschirw o.dgL. 
zur Verfiigung gestetlt. Oieser vibroisolierende Handgriff 
umfaflt e.nen Vero.nder (16). dermit der VibrationsqueHe. 
beisD»lesweise der ele»ctnschen Handschleifmaschine. Hand- 
bohrmaschme o.dgl.. zu vertjmaen ist. sowie einen etektn- 
scnen <6rper 117). wie oeispie'sweise einen Gummi- brw. 
KauischuKvibfanonsisotaior. aer auf dem Verbinder (16) 
angeoracht ist. Aufierdem besrtzt der vibrotfiOlierende Hand- 
crrtt emen ronrtbrmtgen Gnrt r SI der ©in erstes. auf dem 
e.astischen Korper p7) angebr acmes Ende (18a) und em 
zwettes von dem ers:en Ende (18a) enrfemtes Ende (18b) 
hat und auf diesem rweUen Ende (18b ) des rohrformigen 
Gnrts 1 1 8) -St em Massenkorper 1 1 9 ) bef esngt. {33 04 849) 



FIG. B 
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Vibroisolierender Handgriff 



Patent a nspruche 



Q 



\y Vibroisolierender Handgriff zum Anbringen an einer 
Vibrationsquelle, gekennzeichnet durch: 

(a) einen Verbinder (16), der an die Vibrat ionsquelle an- 
gekoppelt werden und sich von derselben aus erstrecken 
kann; 

(b) einen elastischen Korper (17), der auf dem Verbinder 
10 (16) angebracht ist; 

(c) einen rohrf ormigen Griff (18), der ein erstes, auf dem 
elastischen Korper (17) angebrachtes Ende (18a) und 
ein zweites, von dem ersten Ende (18a) entferntes Ende 
(3 8b) hat ; und 

15 (d) einen Massenkorper (19) r der auf dem zweiten Ende (18b) 
des rohrf ormi gen Griffs (18) angebracht ist. 



20 



2. Vibroisolierender Handgriff nach Anspruch 1, 

dadurch gekennzeichnet, dafl der Ver- 
binder (16) einen stabformigen Endteil (16b) aufweist, der 
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in den elastischen Korper (17) eingefugt ist r und dafi der 
elastische Korper (17) in das erste Ende (18a) des rohr- 
formigen Griffs (18) eingefugt ist. 

5 3. Vibroisolierender Handgriff nach Anspruch 1 oder 2 , 

dadurch gekennzeichnet, daft der 
Massenkorper (19) einen in das zweite Ende (18b) des rohr- 
formigen Griffs (18) eingefugten Teil aufweist. 

10 4. Vibroisolierender Handgriff nach Anspruch 1, 2 oder 

3, dadurch gekennzeichnet, dafi 
das erste Ende (18a) des rohrf ormigen Griffs (18) einen 
querverlauf enden Flansch (20) hat, der sich von dem ela- 
stischen Korper (17) weg erstreckt. 

15 

5. Vibroisolierender Handgriff nach einem der Anspru- 
che 1 bis 4, . dadurch gekennzeich- 
net, daft der elastische Korper (17) ein erstes und 
zweites elastisches Teil (17a, 17b) umfafit, die in Axial- 

20 richtung des rohrformigen Griffs (18) im Abstand vonein- 
ander angeordnet sind. 

6. Vibroisolierender Handgriff nach Anspruch 5, da- 
durch gekennzeichnet, daG das erste 

25 Ende (18a) des rohrformigen Griffs (18) einen querverlau- 
fenden Flansch (21) hat, der sich von dem ersten elasti- 
schen Teil (17b) weg erstreckt; dafi der Verbinder (16) 
einen f 1 anschf ormigen Vibrationsauf nehmer (16c) hat, der 
in Axialrichtung des rohrformigen Griffs (18) im Abstand 

30 von dem qu erver 1 auf enden Flansch (21) angeordnet ist; und 
dafl das erste elastische Teil (17b) einen Flansch auf- 
weist, der schichtf orrnig bzw. als Z wi s che nsch i ch t zwi- 
schen dem f lanschf ormigen Vibrationsauf nehmer ( 1 Gc ) und 
dem querverlauf enden Flansch (21) des rohrformigen Griffs 

35 (18) angeordnet bzw. angebracht ist. 
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Beschreibung 



Die Erfindung betrifft einen vibroisol ierenden Handgriff, 
und zwar insbesondere einen vibroisol ierenden Handcriff 
zur Verwendung als ein an einem in der Hand zu haltenden 
Oder mit der Hand abzustii t zenden vibrierenden Werkzeug, 
beispielsweise einer elektrischen Schl ei f maschine r einer 
elektr ischen Bohrmaschine oder dergl . , argebrachter Hand- 
griff. 

Es sind bisher verschiedenste Versuche unternornmen worden, 
Vibrationen von Handgriffen zu isolieren, die an vibrie- 
renden Werkzeugen, beispielsweise elektrischen Schleifma- 
schinen, elektrischen Bohrmaschinen , oder dergl., welche 
in der Hand gehalten oder mit der Hand abgestutzt werden, 
angebracht sind. Am iiblichsten ist die Verwendung von vi - 
broi solierenden Ei nricht ungen , die einen Gummi- bzw. Kau- 
tschukvibrationsisolator aufweisen r der zum Isolieren von 
Vibrationen, die von dem vibrierenden Werkzeug herkommen, 
zwischen das vibrierende Werkzeug und den Handgriff zwi- 
schengefiigt ist. 

Es seien daher zunachst die Prinzipien r die einem solchen 
vibroisolierenden Handgriff zugrunde liegen, und die 
Schwierigkeiten, die ein solcher vibroisol ierender Hand- 
griff mit sich bringt, naher erlautert, wozu auf Fig. 1 
Bezug genommen sei # in der ein dynamisches Model 1 des vi- 
broisolierenden Handgriffs dargestellt ist. Eine Vibra- 
tionsquelle oder ein vibrierendes Werkzeug 1 vibriert mit 
einer Amplitude U, einer Vibrationsf requenz und einer 
Vibrationswegamplitude bzw. -auslenkung u = U sin o)t. Eine 
Feder 3, die eine Federkonstante k hat, und ein Dampfer 4, 
der einen Vi skosi tatswiderstandskoef f izienten c hat, sind 
parallel zueinander zwischen die Vibra t i on squel 1 e 1 und 
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einen Handgriff 2, der eine Masse M hat, zwischengef ug t . 
Die Feder 3 und der Dampfer 4 werden von einem Gummi- bzw. 
Kautschukvibrat ionsisolator gebildet. Wenn die Vibra t ionswec- 
amplitude bzwrauslenkung des Handgriffs 2 durch x = X sin 
tout +oo) ausgedruckt wird, worin X die Amplitude und cx der 
Phasenwinkel sind, wahrend t die Zeit ist, dann erhalt man 
das Ampl itudenverhaltnis X/U der Amplitude X des Handgriffs 
2 zur Amplitude U der Vibra tionsque 1 1 e 1 durch die Glei- 
chung : 

U {(oj 2 -oj 2 ) 2 + (2^gj oj) 2 
1 n n 

worin die Eigenf requenz o-> n des Handgriffs 2 durch die 

Gleichunq uj = /k/m und der Dampf ungskoef fiz ient * durch 
n 

die Gleichung "S = c/2 -/mk gegeben sind. 

In Fig. 2 sind die Frequenzcharakter ist ika des Handgriffs 
fur das Ampl itudenverhaltnis X/U wiedergegeben . In Fig- 2 
sind zwei Kurven fur einen konstanten Dampf ungskoef fizien- 
ten I und un terschiedl iche Eigenf requenzen u nl , r2 dar- 
gestellt, wobei n grofler als u^ n2 ist. Der Kurve a liegt 
die Eigenf requenz ^ nl zugrunde, wahrend der Kurve b die 
Eigenf requenz w zugrundel iegt . Obwohl die Vibrationen 
als isoliert betracht werden konnen, wenn die Bedingung 
X/u « 1 erfullt ist, ist der Vibrationsisolationsbereich 
definiert durch die Bedingung X/U<0,5, und dieser Vibra- 
tionsisolationsbereich ist in Fig. 2 zwischen den beiden 
Kurven a und b schraffiert. 

Eine Betrachtung der in Fig. 2 darges te 1 1 t en Verhaltnisse 
zeigt, dafl der Vibrationsisolationsbereich urn so grofler 
und die Vi bra tionsisol ation um so virksamer ist, je nie- 
driger die Eigenf requenz ist (denn um so kleiner ist die 
untere Gre nz f requenz , bei welcher der Vibrationsi solations- 



3304849 



- 5 



bereich beginnt). Allgemein sind vibroisoli erende Hand- 
griffe aufgrund der obigen Prinzipien aufgebaut. Urn die 
Eigenf requenz zu erniedrigen, ist es, wie sich aus cer 
Gleichungo^ = / k/m ergibt, notwendig, die Feder 3 schwa- 
5 cher oder den Handgriff 2 schwerer 2u machen. Wenn jedoch 
die Feder 3 schwacher gemacht wird, wird der Handariff 2 
weniger stabil, und das vibrierende Werkzeug, namlich die 
Vibrationsquelle 1, tendiert dahin, zu fluktuieren bzw. 
rnechanisch hin- und herzuschwanken und wird inf ol gedessen 

10 im Betrieb gefahrlich. Ein schwererer Handgriff 2 ist 
nicht zu bevorzugen f da er der Forderung widerspr icht , 
dem Benutzer in der Hand zu haltende oder mit der Hand 
abzustutzende Werkzeuge zur Verfugung zu stellen, die ein 
geringes Gewicht haben sowie leicht und wirksam betatigt 

15 werden konnen ( m = Masse des Handgriff s ). 

Mit der vorliegenden Erfindung soli ein vibroi sol ierender 
Handgriff zur Verfugung gestellt werden, der in der Lage 
ist/ nacbteilige und schadliche Vibrationen von einer Vi- 

20 br ati onsque 1 1 e her, wie beispie 1 sweise von einem vibrie- 

renden Werkzeug, im wesentlichen vollstandig zu isolieren, 
ohne dafi die Kont rol 1 ierbarkeit , Beherrschbarkeit und 
Steuerbarkeit des Handgriff s beeintrachtigt wird, und 
zwar unbeschadet der Tatsache, dafl der Griff, der als der 

25 Handgriff dient, im wesentlichen starr an das vibrierende 
Werkzeug angekoppelt bzw. im wesentlichen starr mit dem 
vibrierenden Werkzeug verbunden ist. 



30 



Weiterhin soil mit der Erfindung ein vibroi sol ierender 
Handgriff zur Verfugung gestellt werden, der 1 ei ch tgewi ch - 
tig ist und geringe Abmessungen hat. 



GemaO der Erfindung bleiben die Masse des Handgriffs und die 
Federkonstante des Gummi- bzw. Kautschukvibra t ionsisola- 
35 tors unverandert, jedoch wird die Wirkung des Tragheits- 
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moments eines Pendels dazu benutzt, die Eigenf requenz des 
vibroisol ierenden Handgriffs zu erniedrigen, damit dadurch 
der Vibrat ionsisol a t ionsber eich verbreitert und die Vibra- 
tions isolation verbessert wird. 

5 

Ein vibroisolierender Handgriff nach der Erf indung umfaflt 
einen Verbinder, insbesondere ein Verbindungs tei 1 , zum 
Verbinden mit einer Vibrationsquel 1 e , wie beispie 1 sweise 
mit einer von Hand zu haltenden oder mit der Hand abzu- 

10 stiitzenden elektrischen Schleif maschine , sowie einen ela- 
stischen Korper, der iiber dem Verbinder angebracht, insbe- 
sondere iiber den Verbinder gesteckt ist, einen rohrformi- 
gen Griff, der an einem Ende iiber dem elastischen Korper 
angebracht, insbesondere iiber den elastischen Korper ge- 

15 steckt ist, und einen Massenkdrper , der am en tgegengeset z- 
ten Ende des rohr f ormigen Griffs angebracht ist. 

Die vorstehenden sowie weitere Ziele, Merkmale und Vor- 
teile der Erfindung seien nachfolgend anhand einiger in 
20 der Zeichnung darges tel 1 te r , besonders bevorzugter Aus- 
f Cihrungsf ormen der Erfindung, die anschauliche Beispiele 
der Erfindung sind, naher erlautert; es zeigen: 

Fig. 1 eine schematische Darstellung, die ein dynami- 

25 sches Modell eines konventionel len vibroiso- 



1 ierenden Handgriffs veranschaulicht; 



Fig. 2 



eine Kurvendarstellung, welche die Frequenz- 
charakteristika des in Fig. 1 gezeigten vi- 
broisol ierenden Handgriffs veranschau 1 icht ; 
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Fig. 3 



eine teilweise im Schnitt dargestellte Seiten- 
auf riOansicht eines horizontalen Pendels mit 
einer daran angebrachten Feder; 
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Fig. 4(1), (II) und (III) teilweise. im Schnitt darge- 
stellte Auf rifiansichten, die Schwinaungsar- 
ten bzw. -zustande des horizontalen Pendels 
der Fig. 3 veranschaul ichen; 

Fig. 5 eine schema tische Dars tel 1 ung , welche ein 

dynamisches Modell veranschaul icht, das ei- 
nem vibroisol ierenden Handgriff gemaB der 
Erfindung aquivalent ist; 

Fig. 6 eine Langsschnit tansi cht eines vibroisolie- 

renden Handgriffs gemaG einer Ausfuhrungs- 
form der Erfindung; 

15 Fig. 7(A) und 7(B) Kurvendar stel 1 ungen f die Vibrations- 
be schl eunigung en veranschaulichen, welche 
durch einen Handgriff nach dem Stande der 
Technik bzw. einen Handgriff nach der Er- 
findung, die beide an einer kornmer zi el 1 ver- 

20 fugbaren elektrischen Handschl eif maschine 

angebracht sind, iibertragen werden; und 

Fig. 8 eine Langsschnittansicht eines vibroisol ieren- 

den Handgriffs gemaG einer anderen Ausfuh- 
25 rungsform der Erfindung. 

Eevor bevorzugte Ausf iihrungsf ormen der Erfindung be- 
schrieben werden seien die Vibra tionscha r akt er i s ti ka ei- 
nes horizontal en Pendels mit einer Feder , wie in Fig. 3 
30 ce2eigt, zum vol 1 standigeren Verstandnis der Prinzipien 
der Vibrat ions i sol a tion gemaB der vorliegenden Erfindung 
naher erlautert. 



Nach Fig. 3 wird eine L-formige Vibrationsbas is 5 verti- 
35 kal {siehe den Doppelpfeil) in Vibration versetzt, und 



diese L-formige vibrationsbasis 5 weist eine horizontale 
Platte 5a und eine vertikale Platte 5b auf . Ein leichtge- 
wichtiger und nichtf 1 exibl er Stab 6, der die Lange L hat, 
ist derart verschwenkbar an der Vibrationsbasis 5 ange- 
bracht, dafl er uber der horizontalen Platte 5a hangt bzw. 
sich iiberhangend uber der horizontalen Platte 5a erstreckt. 
Ein Ende des Stabs 6 ist mittels eines Gelenks 7 auf der 
vertikalen Platte 5b befestigt. Der Stab 6 tragt an sei- 
nem anderen Ende ein Pendel 8, das eine Masse m hat. In- 
folgedessen ist das Pendel 8 in einer Wi nkel bewegung bzw. 
langs eines Kr eisbogenabschnitts urn das Gelenk 7 auf- und 
abwarts bewegbar. Eine Feder 9, die eine Feder kons tante k 
hat, ist vertikal zwischen die horizontale Platte 5a und 
den Stab 6 als Verbindung zwischen beiden in einer Posi- 
tion auf der horizontalen Platte 5a angeordnet, in der 
sie sich in einem Abstand a von dem Gelenk 7 befindet. 
Das horizontale Pendel 8 hat eine Eigenf r equenz a^, die 
sich durch die folgende Gleichung ausdrucken laGt: 

» - FA 

n V in I 2 

Diese Gleichung zeigt, daB sich die Eigenf requenz des Pen- 
dels 8 mit dem Wert a/L andert und niedriger wird, wenn 
die Lange I bei konstant gehaltener Masse rn und konstant 
gehaltener Federkons t anten k erhoht wird. 

Die Fig. 4(1), (II) und (III) veranschaul ichen Vibrations- 
arten bzw. -zustande des Pendels 8, die sich ergeben, wenn 
die Vibrationsbasis 5 vertikal mit einer Frequenz vibriert 
wird, welche die Eigenf requenz u ubersteigt. Die vibra- 
tionsbasis 5 befindet sich in Fig. 4(1) in einer neutra- 
len Position, sie wird in Fig. 4(11) nach aufwarts vi- 
briert, und sie wird in Fig. 4{III) nach abwarts vibriert. 
Aus Fig. 4 ist ersichtlich, daB das Pendel 8 das Bestreben 
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hat, aufgrund seines Traghei t smomen t s in der neutralen 
Position anzuhalten bzw. zu bleiben, ohne dafl es durch 
auHere Krafte (vertikale Vibrationen der vi bra t ionsba si s 
5) beeinfluBt wird. Das Traghei t smomen t ces Pendels 8 
5 wird ausgedriickt durch ml 2 , 'und es kann durch VergroGe- 
rung der Lange I erhoht werden. Bei Frequenzen, die ober- 
halb der Eigenf requenz liegen, kann das Pendel. unab- 

hangig von den Vibrationen der Vibrat i onsbas is 5 in 
Rune gehalten werden. Das ist weiter nichts als der Zu- 
10 stand, in dem das Pendel 8 und der benachbarte bzw.daran 
anschl i eGende Stab 6 von den Vibrationen der Vibrations- 
basis 5 isoliert sind. 

Die Fig. 5 zeigt ein dynamisches Modell eines vibrations- 

15 isolierenden Modells bzw. einer vibra tionsi sol ier enden 

Einrichtung, die bzw. das unter Anwendung der Vibrations- 
cha rakt eri stika des vorstehend erlauterten horizontalen 
Pendels aufgebaut ist. Das dynamische Modell ist vibra- 
tionsmaflig einem vibrationsisol ierenden Handgriff gemafl 

20 der vorliegenden Erfindung Equivalent. In einen proxima- 
1 en Endteil 10a eines leichtgewicht igen und nichtflexi- 
blen Griffs 10, der die Form eines Hohlzyl inders hat, ist 
ein vertikal in Vibration versetzbarer Kernstab 11 einge- 
fiigt. Zwei Paare von gabelf ormigen Elementen oder von ga- 

25 belformigen Objekten, von denen jedes eine Feder 12 und 
einen Dampfer 13 parallel zueinander umfafit, sind als 
Kopplung jeweils zwischen dem rechten {bezogen auf Fig. 
5) Ende des Kernstabs 11 und dem Griff 10 und zwischen 
dem linken Ende des Kernstabs 11 und dem Griff 10 vorge- 

30 sehen, so daG dadurch der Kernstab 11 mit dem Griff 10 

verbunden ist. Ein Gewicht 15, das eine Masse M hat, ist 
an dem distalen Ende des Griffs 10 angebracht. Jede Fe- 
der 12 hat eine Federkons tante K/2 , und jeder Dampfer 13 
hat einen Vi skositatswiderstandskoef f i zi enten C/2 . Der 

35 Schwerpunkt des Gewichts 15 befindet sich im Abstand L 
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von der Position in welcher die linken gegabelten Ele- 

mente 14 an dem Griff 10 befestigt sind. Die Position ? 2 
der Befestigung der rechten gegabelten Elemente 14 an dem 
Griff 10 befindet sich im Abstand e von der Position P ] . 

Die Eigenfrequenz des Gewichts 15. in dem so aufgebauten 
dynamischen Modell wird gegeben durch die Gleichung: 




Wie bei dem oben beschr iebenen Pendel 8 kann die Eigen- 
frequenz & n des Gewichts 15 dadurch herabgesetzt werden, 
dafi man den Wert e/L vermindert, ohne dabei die Federkon- 

15 stante K und die Masse M zu verandern. Ein Vergleich zwi- 
schen diesem dynamischen Modell und dem in Fig. 3 veran- 
schaulichten horizontalen Pendel zeigt, dafl der Kernstab 
11 der Vibrationsbasis 5 entspricht, dafl der Griff 10 dem 
Stab 6 entspricht, und dafl das Gewicht 15 dem Pendel 8 

20 entspricht. Auflerdem entsprechen die Federn 12 der rech- 
ten gegabelten Elemente 14 der Feder 9,. und die Position 

entspricht dem Gelenk 7. Inf ol gedessen wird das Gewicht 
15 bei Frequenzen, die jenseits der Eigenfrequenz Q lie- 
gen, in Ruhe gehalten und von den Vibrationen des Kern- 

25 stabs 11 aufgrund des Traghei tsmomen ts des Gewichts 15 
isoliert. 

Es sei nun unter Bezugnahnte auf Fig. 6 ein vibrois ol i eren- 
der Handgriff gemafl einer- bevorzugten Aus fuh rungs f orm der 
30 Erfindung beschrieben. 



Der vibroisol ierende Handgriff weist einen Verbinder 16, 
beispiel sweise ein starres Verbindungstei 1 , auf, und die- 
ser Verbinder 16 hat einen Endteil 16a, der zum Verbin- 
35 den mit einer Vibrat ionsquel 1 e ( nicht gezeigt), wie bei- 
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spielsweise mi t einem Gehause einer elektrischen Hand- 
r--.chl r« \ f :nn sch j nc , ein AuGengewinde besitzt. Der andere 
End toil 16b des Verbinders 16 hat die Form eines Stabs, 
dessen Umfang von einem zy 1 i ndr i schen elr-stischen Korper 
5 17, bei spie 1 sweise einem Gummi- bzw. Kautschukvibrat ions- 
isolator, umgeben ist. Ein 1 eich tgewicht i ger zylindri- 
scher oder roh rf ormiger Griff 18 ist an seinem proximalen 
Endteil 18a uber den elastischen Korper 17 gesteckt bzw. 
liber bzw. auf dem elastischen Korper 17 angebracht. Der 

10 auftere Umfang des Endteils 16b des Verbinders 16 ur.d der 
innere Umfang des elastischen Korpers 17 sowie der aufiere 
Umfang des elastischen Korpers 17 und der innere Urnfang 
des Griffs 18 sind miteinander verbunden und aneinander 
befestigt, wie beispiel sweise durch Vulkanisat ion des 

15 Gummi5 bzw. Kautschuks des elastischen Korpers 17 oder 
durch Aneina nderk 1 eben oder dergleichen. I nf ol gedessen 
ist der Griff durch den elastischen Korper 17 mit dem 
Verbinder 16 verbunden und mittels des Verbinders 16 
durch den elastischen Korper 17 gehaltert. Der Griff 18 

20 ist sicher an den Verbinder 16 angekoppelt bzw. mit dem 
Verbinder 16 verbunden, da der elastische Korper 17 in 
Axialr ichtung des Griffs 18 geniigend lang ist. Der Griff 
18 nimmt an seinem distalen Endteil 18b einen Teil eines 
Massenkorpers 19 auf, der in diesen distalen Endteil 18b 

25 eingefiigt und darin eingeschwei 3 1 oder in sonstiger ge- 
eigneter Weise fest angebracht ist. Ein Flansch 20 er- 
streckt sich quer vom distalen Ende des Griffs 18 aus in 
Richtungen, die von dem elastischen Korper 17 weggerich- 
tet si nd . 

30 

Der Verbinder 16, der Griff 18 und der Massenkorper 19 
entsprechen jeweils dem Kernstab 11, dem Griff 10 und 
dem Gewicht 15 des in Fig. 5 dargestellten dynamischen 
Modells. Der elastische Korper 17 kann durch die paralle- 
35 len paarweisen gegabelten Elemente 14 reprasentiert wer- 
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den, die zwischen dem Kernstab 11 und dem Griff 10 vorge- 
sehen sind, da der elastische Korper 17 als eine Reihe 
von parallelen Federn und Dampfern betrachtet werden kann. 
Wie in dem dynamischen Modell der Fig. 5 haben der Massen- 
korper 19 und der benachbarte bzw. daran anschl ieflende 
Griff 18 das Bestreben wegen des groGen Traghei tsmomen ts 
des Massenkorpers 19 unabhangig von den Vibrationen des 
Verbinders 16 in der Ruhelage zu bleiben. DemgemaG sind 
der Massenkorper 19 und der benachbarte Griff 18 im we- 
sentlichen vollstandig von irgendwel chen nachteiligen 
und schadlichen Vibrationen isoliert, die von der Vibra- 
tionsquelle ubertragen werden konnten. Da diese Vibra- 
tionsisolation auf dem Traghe i tsmoment des Massenkorpers 
19 beruht, kann die Masse des Massenkorpers 19 relativ 
klein sein, was zur Folge hat, da G der vibroisol ierende 
Handgrif f nach der vorliegenden Erf indung ein geringes 
Gewicht und kleine Abmessungen haben kann. 

Obwohl nach der Darstellung der Endteil 16b des Verbinders 
16 stabformig ist, kann er auch die Form eines Bechers ha- 
ben, und der distale Endteil des Griffs kann in den dann 
becherformigen Teil 16b des Verbinders 16 eingefugt sein, 
wobei ein elastischer Korper bzw. der elastische Korper 
zwischen beide eingefugt ist, so daG er den Verbinder und 
den Griff miteinander verbindet . 

Wie in Fig. 8 veranschaul icht ist, kann der elastische 
Korper 17 aus gesonderten elastischen Teilen 17a, 17b zu- 
sarnmengesetzt sein r von denen der eine auf dem distalen 
Ende und der andere auf dem proximalen Ende des Endteil s 
16b des Verbinders 16 angebracht ist. Das elastische Teil 
17b weist ein flanschartig ausgebi 1 detes proximales Ende 
von erhohtem Durchmesser auf, das als Zwi schenschicht zwi- 
schen einen querverlauf enden Flansch 21, der am proximalen 
Ende des 'Griff s 18 vorgesehen ist, und einem f 1 anschf ormi- 



330A843 



- 13 - 

gen Vi bra t ionsauf nehmer 16c des Verbinders 16 ar.geordnet 
1st, wooei der Vi brat ionsauf nehmer 16c in Ax i a 1 r i cht ung 
des Griffs 10 im Abstand von dem querverl au f enden Flansch 
21 angeordnet ist. Der Aufbau der Fig. 8 ergibt eine hohe- 
5 re Dauerhaf tigkeit des elastischen Teils als' es die Dauer- 
haftigkeit des in Fig. 6 gezeigten elastischen Teils ist. 

Die Fig. 7(A) und 7(B) zeigen Vi bra t ionsbesch 1 eun igu nq en , 
die von einer kommerziell verfugbaren elektrischen Hand- 

10 schlei f maschine auf einen konventionel len S tandardhand- 

-griff bzw. auf einen vibroisol ierenden Handgriff nach der 
Erfindung iibertragen werden, welche jeweils an der Hand- 
schleif maschine angebracht sind. Langs den horizontalen 
Achsen dieser Kurvendarstel 1 ungen ist die 2eit aufgetra- 

15 gen, wahrend auf den vertikalen Achsen die Beschl eunigung 
aufgetragen ist, wobei g Gravitations- bzw. Erdbeschleuni- 
gung bedeutet. Eine Betrachtung der Fig. 7 zeigt deutlich, 
daG die Amplitude der Vibrat ionsbeschleunigungen , die von 
der elektrischen Handschleif maschine auf den Handgriff 

20 nach der Erfindung iibertragen werden, stark vennindert 

ist, namlich auf etwa 1/5 der Amplitude der Vibrat ionsbe- 
schleunigungen , die auf einen konventionel 1 en Handgriff 
iibertragen werden. 

25 Selbstverstandlich ist die Erfindung nicht auf die be- 

schriebenen und dargestel Iten Aus f iihrungsf ormen beschr ankt , 
sondern sie lafit sich im Rahmen des Gegenstands der Erfin- 
dung, wie er in den Anspruchen angegeben ist, sowie im 
Rahmen des allgemeinen Erf indungsgedankens , wie er den ge- 

30 samten Unterlagen zu entnehmen ist, in vielfaltiger Weise 
mit Erfolg ausfiihren und abwandeln. 
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